Geometrisches Stereo — Strukturelle Ansatze
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[Geometrisches Stereo vs. andere Methoden]




[Geometrische Grundlagen]
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[Spezifizierung]
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[Block Matching]




[Zeilenweise Ansétze]

f* =arg fmin [iiQi(fi) + igi(fi, fi+1)]
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[WahrscheinlichkeitsmodelIe]

Gibbssche Wahrscheinlichkeitsverteilung zweiter Ordnung:
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Das Problem kann als Aufgabe der Bayesschen Entscheidung formuliert werden:

d*(X) =argmin} P(f|X)-
deD Z ’

Zum Beispiel:
Die Menge der Entscheidungen ist die Maximum a-posteriori Entscheidung:
Menge der Labelings: D = KR. Die Ko- ’ ST .
stenfunktion ist die Deltafunktion = — e 1r:nax (T]X) = arg ][nax (1, %) =
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mit §(k,k') = —Ing(k, k') und G; (k) = —Inq (k).




Alternative:

Die Kostenfunktion ist eine additive Kostenfunk- »,Unabhangige* Entscheidungen in jedem Knoten:

tion der Art;

C(d, f) =

;c(d(r), f(r))

re

Die additive Deltafunktion:

d*(r) =argmin y P(f c(d(r),k)
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A-posteriori wahrscheinlichster Zustand:
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Die quadratische Differenz: Erwartungswert des Zustandes:
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[MAP-Entscheidung vs. additive Kostenfunktion]




